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ACTONIQUE

LES OBJETS

antipodes parfois les uns des autres.
Nous proposons une version photophore de
ceinture. Emetteurs de lumiere et d’informf
temps que protecteurs dans le langage gu'il
Ces élements a endosser, sont fabriqués
principe que les écrans ReétinA : tissages nlixi@s
optiques-polyester/coton, et propositions cellu

programmables.
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AICTONIQUE

Pictonique utilise le potentiel imageant travaillé dans les prémices de LES DISPOSITIFS PREALABLES

RétinA (textile programmable). Les cellules deviennent indépendantes
mais connecteées, Elles se prétent alors a des installations, des
evenements tres differents. La matiere organique du textile se
découpe en proto-vétements portés ou deposes selon le cas.

Autonomes mais connectés dans BEL Horizon: Au plus pres des
corps, des gilets mono-pixels proposent de confronter porteurs o
simples visiteurs & une expérience de synchronisation modélisée.
complexité des modéles mathématiques disparait dans un codag
lumineux et le groupe social fabrique une image visib{e,,sor‘te d

ces vétements continuent leur travail de synchronisation en
compte des perturbations, des «bruits», des parasites qui f
contexte d’'une exposition museale. Ce travail sur la synchr
[modélisation des comportements collectifs) peut s'ouvrird
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ents. Cette proposition
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BELHorizon

25 vestes mono pixel
Musée LEE UNGNO/ DAEJEON Corée 2016



SOUK

Social
Matthieu Roy et Gilles Tredan sont deux chercheurs du CNRS qui étudient

Dbse r'\vatl D n Df I'algorithmique répartie et les réseaux d’interaction. lls cherchent @ maitriser le

lien entre le comportement des constituants atomiques d'un systeme (niveau

local), leurdMeractions, et le comporteme teme dans son ensemble

h U mMan [niveau glabal). _
Depuis 2012, une partie de leurs recher aracterisation
KI netICS] str‘uctur‘es. d’interjactions ,socigles.. lls ont pour‘. cela développé une plateforme
d’'observation sociale des : « cinétiques » humaines .
Le principe de cette plateforme est de pouvoir collecter avec une grande
43 ~ : pr‘écisﬂn spatiale et temporelle la positi(ﬂ des individus d'une foule dense.
LAA& SOUK fonctionne a la maniere d'un GPS tres precis, rapide et utilisable en
CNRPS interieur. Grace a ce systeme, il est possible de suivre le déplacement de
es d'individus (jusqu'a 60 sonnes) dans des espaces.délimités, et
'ser‘les mobilités et interacgiau desq*pes.
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Comment font les étres
vivants pour conjuguer
leurs visions locales
vers la réalisation de
taches globales ?

Traditionnellement, les approches algorithmes,/ biologie vont s'inspirer des
comportements sociaux des groupes pour concevoir des algorithmes
distribués, puis vont encapsuler le processus biologique dans une
primitive, et regarder ou il peut -étre appliquer. Ici, nous chercherons dans
une direction plutét opposée : comment fixer la tdche et observer son
execution biologique, en d’autres termes comment faire realiser par des
groupes humains des taches informatiques.
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et d'criture [p|CtDnS]

Avec des capacités de lecture [Ca th Pe deS p & SI [ DnS

nous pouvons virtuellement Péallser‘ Un Drdlnateur
wecies JPOUPES SOCIAUX.




LECTURES
/

RITRISRAGRIARIRA ...

La numeérisation des lectures/ écritures de cette machine nous procure des traces d'exécution. En les analysant et en les comparant aux
modeles d'exécutions classiques produits par l'analyse algorithmique, nous espérons non seulement comprendre en réponse au desir
scientifique, mais aussi obtenir une profondeur :

Celle toute inattendue des hommes dans I'expérience a la fois de leur contréle sur
le langage des machines et leur réponse en aveugle comprehension aux dictats des
algorithmes.

Les exploitations sont doubles.

D'un c6te, une perspective algorithmique sur un systeme biologique. On pourra d'abord explorer des questions simples :
Une telle machine est-elle efficace, optimale, avec quel déterminisme, quel modele de communications, quelle robustesse ?
De l'autre, une perspective biologique sur l'algorithmique :

Quelles sont les tdches que nous allons confier a de telles machines ?

T
1, ,\'\
R~—"All. -

,"‘




1972 : Robert Morris, visionnaire des relations sujet-objet
dans le domaine de I'espace "réel", part a la recherche des
lignes de NAZCA tracées dans le désert Péruvien.
Enigmatiques geoglyphes avec un lot impressionnant
d'hypotheses toutes enoncees depuis le ciel. Au lieu de
prendre un avion, il voit par les pieds, reste au ras du sol.
Cette lecture s'accompagne de I'écriture d'un texte paru
en 1975 dans ARTFORUM ou s’entrelace perspectif et

cognitif. Chaque caillou heurté, chaque obstacle contourng,

le ciel comme les falaises et plus loin la présence de la
mer, la lumiere aveuglante puis le jour qui décline croisent
des considérations sur sa pratique artistique.

2010-2012, une équipe de chercheurs anglais : Clive
Ruggles et Nicholas Saunders. archéologue et
anthropologue a la fois, font a nouveau I'expérience de
Robert Morris. lls publient leurs résultats dans un article
@ «Desert labyrinth, lines landscape and meaning at Nazca
= o Peruy. lls disent avoir travaillé dans un cadre scientifique
o avec une sorte de "familiarité haptigue" avec le paysage

e S -; % pour récupérer des informations, des métriques qui

per‘mettent de VOIR
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EPROUVER L'IMAGE

Et si EPROUVER L'IMAGE qui nécessite la mise en oeuvre d'un dispositif complexe (quand
nous est enlevée la vision cartésienne), pouvait étre une facon phénomenologique de faire
image ? (similitude d'expérience esthétique chez R. Morris). Chaque caillou rencontré dans la
tentative de R. Morris est une sorte de BIT d'information. Chaque couleur exprimée dans cette
déeambulation mécanique des participants est une information sur l'image liée a la position de
leurs corps dans-sur l'image.
Ce qu'il y a de passionnant dans cette expérience, c'est qu'il est possible de proposer autre
chose que des images comme territoire a decouvrir (un état de relations par exemple), mais
les géographies ici sont infinies ! Nous les appellerons des «taches», des «jeux».
Robert Morris se promene seul. Les chercheurs anglais investissent Nazca a plusieurs et
coordonnent les infos. ... Nous voudrions creuser vraiment cette dimension du groupe,
ensemble d’ lementa/res que les chercheurs du LAAS considerent comme un ou plusieurs
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J E U 1 Principe : A chaque "clichg ntané de toutes les

positions des individus“dans |a piece), on lit une image

[CDlOP notlfler\] a une endroit prédéfini. Puis on considére la position
R de chaque individu, on la convertit en position sur

l''mage, on lit la couleur du pixel qui s'y trouve et on

. _ S e ette couleur a la veste correspondante.
map = |magem.|mread[self.current!iap,pl

e="RGB"][:,:,:3]
‘N — - : : : D version "carte dynamique", un autre
pij = tEPPalnXSIZE/gPIdXSIZ _ e est charge de remplacer a intervalle
pPOjY — terr'aianize/gl‘idY 1 | lier fimage qui sera lue par une autre image

piochée dans un répertoire d'irﬁages (=un film).

| . p 4 \}‘ f

for pers in people.values(): A
’

|

—_—

If(pers.getlLocation() is notN
t.x,y = pers.getLocation() ‘"’v/
casex= int(x/projX)
casey= Int(y/projY)

r.,g,b=map|case

vestcolors.s
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JEU _1

color notifien
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Principe : Au debut d'un jeu, on définit les participants
(le rond). Entre ces participant est generée une
"structure affinitaire" (=un graphe) : chaque individu
se voit attribuer quelques relations parmi les autres

- def rep(self,pers): articipants.
p(self,p particip
eng=0 A chaque cliché_on va calculer la distance de chaque
for l T8 Se|f_p|ayeps: individu & chact®des partenaires en rel

3 cqnsidere que toutes ces relations doiv
lf[SE|f-gl‘aPh-haS_Edge[ _DEI“S-namE, ddnduler & une distance "nom}]ale” fixe _
pj=p90 Ale'nal et qgg toute déviatiop,fi\? Ct?'tfe disFaTc '. o.ﬂte' aux

partigipants en relation de "lI'énergie". Le niveau
et essaire a chaquggparticipant ainsi
converti ein degrade du vert
] ad ugfé (un max d'éner‘?ie] et envoyé

—
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) , i. = ~ g
def Upd ALEGIODN[SE ——_—— Le graphie est passé en parameétre au début du jeu.

| In self.players]))

maxR=max[maxR,max[[sWé i) f

for 1 In self.players:
pi=people.get(i}
en=self.rep(pi) JEU - c
I“,g,b= rationaleToCoIor( en*1 ./maxR] [gr\aph game,
vestcolors.setColor(int{ pi.name),r,g.5])
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def meet2(self,pa,pb):
#when two participants meet, they mix their color

ca=self.getState(pa]

ch=self.getState(pb) JEU _— 3
newc=list{(np.array(ca)+np.array(cb))/2) :
self.cqr‘State.update[{pa:newc,pb:newc}] ” [dlstance el

A
t’ ¢ Principe : Au debut d'un jeu, on choisit au hasard
’ ¢

def deca [;ehﬁ’pa]: ‘p('Jur‘ chaque participant une couleur de base.

#W a participam decays towards
vc=np.array(self.g ¥ee(pa))

vo=np.array(self.colors.get(pa))
newc=vc+(self.decaylevel * (vo-vc)/abs
self.curState.update({pa:list(newc])}]

-

chaque cliché, orreensidere |a position des
» individus pour determiner s'ils sont en contact ou
pas. Les individus sont considéres en contact s'ils
sont en deca d'une certaine distance. Pour chaque
couple d'individus en contact, on melange leurs
couleurs actives. La nouvelle couleur active d'un
individu devient le mélange de son ancienne couleur
\ active avec toutes les autres couleurs des individus a
sa portee.

W

def updateGIob[sélﬁ:

for i in self.players:
for j in self.players:
pi=people.get(i}
pi=people.get())
If(distance(pj,pi)<self.contactl Enfin, & chaque cliché et pour chaque individu, on fait

self.meet2(i,}) \ ; déeroitre 16 active vers la couleur
. is on met a jour les Ve avec cette

R

for 1 in self.players:

SEIf-decaVU] _ La notion de mélange et la notion de décroissante de
r.g,b=self.getState(i) la couleur sont configurables.

vestcolors.setColor{int(i},r,g,b)
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distance game,







